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0 Der Drucldnfusionsapparat weist einen ersten 
Halter (11) zum Festlegen des Spritzenzylinders (14) 
einer Spritze (13) und einen linear bewegbaren zwei- 
ten Halter (18) auf. Der zweite Halter (18) ist standig 
mit dem Antrieb (22) verbunden und von diesem 
nicht ablcuppelbar. Er weist einen Sensor (35) auf. 
der t>ei einer VorwSrtsbewegung des zweiten Halters 

FIG.1 



(18) die Betatigungsplatle (17) am Ende der Kolben- 
stange (16) der Spritze (13) ericennt und dann eine 
Greifvonichtung (40) aktiviert, die die BetStigungs- 
platte (17) am zweiten Halter (18) festhalt. Bel Erken- 
nen der Betatigungsplatte (17) wird der Antrieb stlll- 
gesetzt und die Betatigungsplatte am Halter (18) 
veniegelt. Danach erfolgt der Infusionsvorgang. 
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Die Erfindung betrifft einen Druckinfusionsap- 
parat zum Injlzieren von Medlkamenten oder ande- 
ren FlOssigkeiten in den Korper eines Patienten. 

Aus DE 37 37 331 CI ist ein Druckinfusionsap- 
parat bekannt, der einen an einem Gehause test 
angebrachten ersten Spritzenhalter aufweist, an 
dem der Zylinder einer Infusionsspritze festgelegt 
wird. Die Kolbenstange der Spritze wird an einem 
linear bewegbaren zweiten Halter festgelegt, der 
von einem Antrieb in Richtung auf den ersten Hal- 
ter bewegt wird. Der zweite Halter enthSIt einen 
Spritzendetektor, der die Anwesenheit einer an der 
Kolbenstange vorgesehenen Betatigungsplatte in 
dem zweiten Halter erkennt und die motorische 
Bewegung des zweiten Halters nur dann zulMBt, 
wenn eine Spritze detektiert wurde. Bei diesem 
Druckinfustonsapparat erfolgt der Antrieb des zwei- 
ten Halters Uber ein Schneckengetriebe, wobei eine 
Kupplung vorgesehen ist, urn den zweiten Halter 
von dem Antrieb zu entkoppein, damit nach dem 
Einlegen der Spritze der zweite Halter manuell in 
eine Stellung verschoben werden kann, die der 
Position der Betatigungsplatte der Spritze ent- 
sprlcht. Das Einlegen der Spritze und das Vorberei- 
ten des Druckinfusionsapparates erfordern einen 
erheblichen manuellen Aufwand und zahlreiche 
Eingriffe. Zunachst muB der Antrieb entriegelt wer- 
den. Dann muB der Spritzenzylinder in den ersten 
Halter eingelegt werden. SchlleBlich muB der zwei- 
te Halter manuell auf die Stellung der Betatigungs- 
platte bewegt und die Betatigungsplatte in den 
zweiten Halter eingelegt werden. Dabei kann es 
vorkommen, daB eine ungenaue Positionierung des 
zweiten Halters erfolgt. Bei ungenauer Positionie- 
rung besteht die Gefahr, daB beim Einsetzen der 
Spritze der Kolben zuruckgezogen und Luft ange- 
saugt wird bzw. daB der Kolben vorgeschoben und 
wertvolles Medikament aus der Spritze ausgedruckt 
wird. Nachteilig ist femer, daB zum Loskoppein des 
Antriebes aufwendige mechanische Elemente. wie 
Kupplungen und Bedienelemente, erforderlich sind. 
Femer tritt beim Einkuppein des Antriebs ein me- 
chanisches Spiel auf, das den Infusionsbeginn ver- 
z5gert. 

Von anderen Druckinfusionsapparaten ist be- 
kannt, daB der zweite Halter mit Haltekrallen verse- 
hen ist. Diese sollen die Betatigungsplatte 
(Kolbenandruckplatte) halten. Die Stellung der Hal- 
tekrallen signalisiert dem Druckinfusionsapparat, 
dalB die Spritze im zweiten Halter liegt. Der zusMtz- 
liche Nachteil dieser Anordnung liegt darin, daB die 
Haltekrallen nicht das wirkliche Vorhandensein der 
Betatigungsplatte erkennen. Ein falsches Einlegen 
der Spritze ist leicht mdglich. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei- 
nen Druckinfusionsapparat zu schaffen, bei dem 
der Bedienungsaufwand, insbesondere beim Einle- 
gen der Spritze, wesentlich vereinfacht ist. 



Die Losung dieser Aufgabe erfolgt erfindungs- 
gemaB mit den im Patentanspruch 1 angegebenen 
Merkmalen. 

Bel dem erfindungsgemSBen Druckinfusionsap- 

5 parat ist der Antrieb derart gesteuert, daB er, wenn 
der am zweiten Halter vorgesehene Sensor das 
Vorhandensein einer Betatigungsplatte nicht fest- 
stelit, den zweiten Halter aus einer rUckwartigen 
Stellung heraus vorbewegt, bis der Sensor an- 

10 spricht. Ein wesentlicher Vorteil besteht darin, daB 
die Spritze nur in den ersten Halter eingesetzt 
werden muB und daB der zweite Halter durch Mo- 
torantrieb an die gewissermaBen in Wartestellung 
befindliche BetStigungspiatte der Kolbenstange 

15 herangefOhrt wird, bis diese den Sensor betatigt 
hat. Die Spritze braucht also lediglich mit dem 
Spritzenzylinder am ersten Halter des Druckinfu- 
sionsapparates festgelegt zu werden. Danach wird 
das GerSt eingeschaltet und der zweite Halter fShrt 

20 an die Betatigungsplatte der Spritze heran, bis der 
Sensor angesprochen hat. Dann wird der zweite 
Halter stillgesetzt und der Infuslonsvorgang kann 
beginnen. Vorteilhaft ist weiterhin, daB der Antrieb 
wesentlich vereinfacht ist. well er keine Kupplungen 

25 Oder Ausrast- und Bedienungselemente benotigt. 
Dadurch wird der mechanische Aufwand reduziert 
und die Herstellungskosten werden verringert. Au- 
Berdem wird vermleden, daB der Kolben der Sprit- 
ze vor Infusionsbeginn verschoben wird, so daB 

30 keine Luft in die Spritze eingesaugt und keine 
Flussigkeit vorzeitig aus der Spritze herausge- 
drdckt wird. 

GemSB einer bevorzugten Ausgestaltung der 
Erfindung ist an dem zweiten Halter eine Greifvor- 
35 richtung vorgesehen. die nach Ansprechen des 
Sensors die Betatigungsplatte der Kolbenstange er- 
greift und damit eine sichere Fixierung der Kolben- 
stange am zweiten Halter bewirkt. 

Im folgenden wird unter Bezugnahme auf die 
40 Zeichnungen ein AusfQhrungsbeispiel der Erfin- 
dung naher eriautert. 

Es zeigen: 

Rg. 1 eine Draufsicht des Dnjckinfusionsap- 
parates, teilwelse geschnitten, mit ein- 
45 gelegter Spritze, und 

Rg. 2 einen Schnitt entlang der Linie IMI von 
Fig. 1 . jedoch ohne eingelegte Spritze. 
Der Druckinfusionsapparat weist ein Gehause 
10 auf, das in der Zeichnung durch einen horizon- 
50 talen Balken angedeutet ist, an dem die einzelnen 
Komponenten befestigt sind. Am Gehause 10 ist 
ein erster Halter 1 1 angeordnet. an dem die Halte- 
platte 12 einer Spritze 13 festgelegt werden kann. 
Die Halteplatte 12 ist am rUckwSrtigen Ende des 
55 Spritzenzylihders 14 angebracht, der an seinem 
vorderen Ende einen AuslaBstutzen 15 fOr den An- 
schluB einer zum Patienten fuhrenden FlOssigkeits- 
leitung aufweist. Der erste Halter 11 halt die Spritze 
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13 in deflnierter axialer Ausrichtung test. In dem 
Spritzenzylinder 14 befindet sich der (nicht darge- 
stellte) Spritzenkolben, der mil einer Kolbenstange 
16 verbunden ist, welche aus dem rUckwartigen 
Ende des Spritzenzyllnders herausragt. Am rUck- 
wartigen Ende der Kolbenstange 16 ist eine quer- 
verlaufende BetStigungsplatte 17 vorgesehen. 

Die Betatigungsplatte 17 ist beim Betrieb des 
Druckinfuslonsapparats in den zweiten Halter 18 
eingesetzt, der linear in Richtung auf den ersten 
Halter bewegt werden kann, um den Spritzenkolt)en 
im Spritzenzylinder 14 vorzuschieben und die FIQs- 
sigkelt aus dem AuslaBstutzen 15 herauszudrUk- 
ken. 

Der zwelte Halter 18 wird von einem Antrieb 20 
angetrieben. Dieser Antrieb weist einen am Qehau- 
se 10 befestigten Motor 21 auf. dessen Ausgangs- 
welle 22 mit einer Schraubenspindel 23 test ver- 
bunden ist. Die Ausgangswelle 22 und die Schrau- 
benspindel 23 sind in Lagern 24,25 im Gehause 
gelagert. Auf dem Schraubengewinde der Schrau- 
benspindel 23 sitzt eine Spindefmutter 26, die Uber 
ein die Ausgangswelle 22 umgebendes Rohr 27 
mit dem zweiten Halter 18 fest verbunden ist. Der 
Motor 21 treibt Qber ein Untersetzungsgetriebe 21a 
die Ausgangswelle 22 an, wodurch die Schrauben- 
spindel 23 gedreht wird. Dadurch wird die Spindel- 
mutter 26, die gegen Drehung festgehalten Ist. 
entlang der Schraubenspindel 23 linear bewegt 
Diese Linearbewegung wird durch das Rohr 27 auf 
den zweiten Halter 18 ubertragen. 

An dem GehSuse ist ferner ein Spritzendetek- 
tor 30 vorgesehen, der das Vorhandensein des 
Spritzenzyllnders 14 in ordnungsgemSBer Lage an 
dem ersten Halter 1 1 erkennt. Ein weiterer Detektor 
31 ist im Transportweg der Spindelmutter 26 ange- 
ordnet, um die Endstellung der Spindelmutter zu 
erkennen, wenn sich der zweite Halter 18 in seiner 
rackwSrtigen Endposition befindet. Die Detektoren 
30 und 31 liefern Signale an eine Steuervorrichtung 
32. die hier als Mikroprozessor ausgebildet ist und 
die ihrerseits den Motor 21 steuert. 

Der zweite Halter 18 enthalt einen Sensor 35, 
der das Vorhandensein der Betatigungsplatle 17 In 
dem zweiten Halter erkennt. Der Sensor 35 ist ein 
Schalter mit einem Taststift 35a, welcher durch die 
Betatigungsplatte 17 zurQckgedrQckt wird. wenn 
diese sich im ersten Halter 18 befindet. Das Signal 
des Sensors 35 wird ebenfalls der Steuervorrich- 
tung 32 zugefUhrt. 

Der zweite Halter 18 weist ferner eine Greifvor- 
richtung 40 auf, mit zwei radial nach entgegenge- 
setzten Seiten abstehenden Halteklauen 40a,40b 
(Fig. 2), die den Rand der Betatigungsplatte 17 
Obergreifen konnen. Der Rand der Betatigungsplat- 
te 17 hat Aussparungen, die von den Halteklauen 
40a,40b passiert werden k5nnen. Bei anschlleBen- 
der Drehung der Greifvorrichtung 40 um ihre Achse 



umgreifen die Halteklauen 40a und 40b die Betati- 
gungsplatte und verriegein diese an dem zweiten 
Halter 18. Die Greifvorrichtung 40 ist somit zwi- 
schen einem Freigabezustand und einem Greifzu- 

5 stand umschaltbar. Um die Greifvorrichtung in den 
Freigabezustand zu versetzen, wird ein Hebel 41 
manuell betatigt. der auf derselben Achse 42 sitzt. 
an der auch die Halteklauen 42 befestigt sind. Eine 
(nicht dargestellte) Feder Obt eine Vorspannuhg auf 

10 die Achse 42 in dem Sinne aus, daB die Greifvor- 
richtung 40 in den Greifzustand versetzt wird. Bei 
Betatigung des Hebels 41 wird die Kraft der Feder 
Qberwunden und die Feder gespannt. Im Freigabe- 
zustand wird die Greifvorrichtung 40 durch einen 

75 Sperrbolzen 43 festgehalten. Dieser Sperrbolzen 
kann durch ein von der Steuervorrichtung 32 ge- 
steuertes Betatigungselement 44. z.B. einen Elek- 
tromagneten, derart betatigt werden, daB er die 
Verriegelung des Freigabezustandes der Greifvor- 

20 richtung 40 aufglbt, wobei die Greifvorrichtung un- 
ter der Wirkung der Feder in den Greifzustand 
versetzt wird. 

Der Druckinfusionsapparat arbeitet wie folgt: 
Durch manuelle Betatigung des Hebels 41 wird die 

25 Greifvorrichtung 40 in den Freigabezustand ver- 
setzt. Ober den Sensor 42a wird der Freigabezu- 
stand erkannt und an die Steuervorrichtung signali- 
siert. Die Steuervorrichtung 32 steuert den Motor 
21 so, dafi der Halter 18 in seine rOckwartige 

a) Endposition gefahren wird, die von dem Detektor 
31 erkannt wird. Wenn danach eine Spritze 13 in 
den ersten Halter 11 eingesetzt wird, wird dies von 
dem Spritzendetektor 30 erkannt und der Motor 21 
wird in Funktion gesetzt, um den zweiten Halter 18 

35 vorzutreiben. Am vorderen Ende des zweiten Hal- 
ters 18 befindet sich eine Vertiefung mit konischem 
Rand 45. um die Betatigungsplatte 17, die am 
Ende der aus dem Spritzenzylinder 14 herausra- 
genden Kolbenstange 16 angeordnet ist, zentrisch 

40 in den zweiten Halter 18 einzufUhren. Der zweite 
Halter 18 fangt also bei seiner Vorwartsbewegung 
die Betatigungsplatte 17 und bringt sie in eine 
exakte axiale Ausrichtung zum Spritzenzylinder 14. 
Wenn die Betatigungsplatte 17 gegen den Taststift 

45 35a stoBt, gibt der Sensor 35 ein Signal an die 
Steuervorrichtung 32, wodurch der in einem 
Schnellgang bewirkte Vorschub des Halters 18 ab- 
geschaltet wird. AnschlieBend erfolgt der Infusions- 
vorgang, bei dem der Motor 21 mit einer der vor- 

50 gesehenen Infusionsrate entsprechenden relativ 
langsamen Geschwindigkeit lauft. 

Auf das Signal des Sensors 35 hin bewirkt die 
Steuervorrichtung 32 die Eregung des Betati- 
gungsorgans 44, das dann den Sperrbolzen 43 

55 zurOckzieht, so dafl die Achse 42 sich unter der 
Wirkung ihrer Vorspannung drehen kann und die 
Greifvorrichtung 40 in den Greifzustand versetzt, in 
dem die Halteklauen 40a und 40b die Betatigungs- 
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platte 17 Qbergreifen und festhaiten. Der Zustand 
des Sperrbolzens 43 kann von einem zusStzlichen 
Detektor ermittelt und an die Steuervomchtung 32 
signalislert werden. 

Nach Beendigung des Infusionsvorganges kann 
die Spritze aus dem Gerat herausgenommen und 
durch eine neue Spritze ersetzt werden. Dabei wird 
der Hebel 41 manuell betatigt, urn die Grelfvorrich- 
tung in den Freigabezustand zu versetzen, in dem 
sie durch den Sperrbolzen 43 vemegelt wird. Bevor 
eine neue Spritze eingesetzt wird, wird der Halter 
18 In seine rackwSrtige Endstellung fahren. 

Abweichend von dem beschriebenen Ausfuh- 
rungsbeispiel, bei dem die Betatigung der Greifvor- 
richtung 40 Qber den Hebel 41 und das Betati- 
gungsorgan 44 erfolgt, ist es auch m5glich. die 
Greifvorrichtung Qber einen Getriebemotor zu beta- 
tlgen. Das offnen der Greifvorrichtung kann manu- 
ell Ober ein Bedlenelement, z.B. eine Taste, ausge- 
lost werden. Bei Erkennung der Betatigungsplatte 
17 durch den Sensor wird die Greifvorrichtung 
durch den Motor geschlossen. 

Eine weitere Moglichkeit sieht vor, daB die 
Greifvorrichtung nach Aktivierung des Sensors ei- 
nen zweiten Getriet)emotor bewegt wird. 

PatentansprUche 

1. Druckinfusionsapparat mit einem ersten Halter 
(11) zum Festlegen des Zylinders (14) einer 
Spritze (13), einem zweiten Hatter (18) zum 
Angreifen an einer BetStigungsplatte (17) am 
rOckwartigen Ende der Kolbenstange (16) der 
Spritze (13), einem Antrieb (20) zum linearen 
Bewegen des zweiten Halters (18) relativ zu 
dem ersten Halter (11) und einem an dem 
zweiten Halter (18) vorgesehenen Sensor (35) 
zum Erkennen des Vorhandenseins der Betati- 
gungsplatte (17), 

dadurch gekennzelchnet, 

daB der Antrieb (20) derart gesteuert ist, daB er 

in einem Suchlauf den zweiten Halter (18) aus 

einer ruckwartigen Stellung heraus vorbewegt, 

bis der zweite Halter die Betatigungsplatte (17) 

erreicht und daraufhin der Sensor (35) an- 

spricht. 

2. Druckinfusionapparat nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzelchnet, daB der zweite Halter 
(18) eine Greifvomchtung (40) aufweist, die 
zwischen einem Freigat>eszustand und einem 
Greifzustand umschaltbar ist und die von dem 
Sensor (35) derart gesteuert ist, daB sie bei 
Erkennen der Betatigungsplatte in den Greifzu- 
stand versetzt wird und die Betatigungsplatte 
(17)festhalt. 



3. Druckinfusionsapparat nach Anspruch 1 Oder 
2. dadurch gekennzeichnet. daB eine Steuer- 
vorrichtung (32) fOr den Antrieb (20) vorgese- 
hen ist, die auf das Signal des Sensors (35) 

5 hin den Antrieb stillsetzt. 

4. Druckinfusionsapparat nach einem der AnsprO- 
che 1-3. dadurch gekennzeichnet. dafi ein das 
Vorhandensein eines Spritzenzylinders (14) 

70 feststellender Spritzendetektor (30) vorgesehen 

ist, der die Aktivierung des Antriebs (20) fur 
den Suchlauf des zweiten Hatters (18) nur 
dann zulSBt, wenn er eine Spritze erkennt. 

75 5. Druckinfusionsapparat nach einem der AnsprO- 
che 1-4, dadurch gekennzeichnet. daB eine 
manuell betMtigbare Entriegelungsvom'chtung 
(41) vorgesehen ist, urn die Greifvorrichtung 
(40) in den Freigabezustand zu versetzen. 

20 

6. Druckinfusionsapparat nach einem der AnsprQ- 
che 1-5. dadurch gekennzeichnet, dafi die. 
Greifvon'ichtung (40) federgespanht ist und 
durch ein Sperrelement (43) im Freigabezu- 

25 stand gehalten wird, wobei das Spen^element 

(43) durch das Ericennungssignal des Sensors 
(35) entriegelt wird. 

7. Druckinfusionsapparat nach einem der AnsprO- 
30 Che 2-6, dadurch gekennzeichnet, daB die 

Greifvorrichtung (40) uber ein elektromechani- 
sches Betatigungselement (44) bewegt wird. 
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